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Vorrichtung zum Entpalettieren eines Bobinenstapels mit einem Laserdistanzmesssystem

und Verwendung eines Laserdistanzmesssystem zur Erfassung von topografischen Daten

eines Bobinenstapels

(57)  Die Erfindung betrifft eine Verwendung eines,
insbesondere nach dem Prinzip der Pulszeitmessung
arbeitenden, LaserdistanzmeRsystems (40) sowie eine
Vorrichtung (10) zum Entpalettieren von Bobinensta-
peln (30, 35). Die Erfindung ist dadurch weitergebildet,
dass mittels des LaserdistanzmeRsystems (40) topolo-
gische Daten eines Bobinenstapels (30,35) erfasst wer-
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den, wobei anhand der topologischen Daten der Mittel-
punkt wenigstens einer Bobine (30, 35) ermittelt wird.
Die Vorrichtung (10) wird dadurch weitergebildet, dass
wenigstens ein, insbesondere nach dem Prinzip der
Pulszeitmessung arbeitendes, Laserdistanzmefsy-

stem (40) zur Ermittlung der topologischen Daten des
Bobinenstapels (30, 35) vorgesehen ist.

Fig.3a
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Verwendung, insbe-
sondere nach dem Prinzip der Pulszeitmessung arbei-
tenden, eines Laserdistanzmelisystems sowie eine
Vorrichtung zum Entpalettieren eines Bobinenstapels.
[0002] AufVerpackungsmaschinen, bspw. Einschlag-
maschinen, wird Verpackungsmaterial, wie z.B. Papier,
Aluminiumfolie, Kunststofffolie oder Laminatfolie, von
Rollen verarbeitet, die auch als Bobinen bezeichnet
werden. Diese Bobinen werden zu einer Abspulvorrich-
tung gebracht und auf diese aufgeschoben. Auch auf
tabakverarbeitenden Maschinen, z.B. Zigarettenher-
stellungsmaschinen, werden Bobinen mit Papier bend-
tigt.

[0003] In DE-A-35 01 692 ist eine Vorrichtung zum
Entladen einzelner Bobinen von einer Unterlage bzw.
Palette offenbart. Hierbei wird eine Greifvorrichtung
Uber Linearantriebe in einer Ebene verfahren, die an ei-
nem hoéhenverstellbaren Rahmen angeordnet ist. Am
Rahmen sind Sensoren befestigt, die die Position der in
einer Ebene liegenden Bobinen erfassen und die H6-
henverstellung des Rahmens steuern. Die Sensoren
kénnen dabei jeweils zu einer Bobinenreihe auf einer
Palette zugeordnet sein.

[0004] Umdie Beladung bzw. die Beladungshéhe von
Bobinenstapeln auf Paletten zu erfassen, werden diese
in der Praxis zunachst mit einem Ultraschallsensor die
Paletten abgetastet. Hierbei wird der Ultraschallsensor
maanderférmig tber die mit Bobinen beladene Paletten
gefahren. AnschlieRend wird mit einem Lasertaster der
Mittelpunkt einer zu greifenden Bobine ermittelt, wobei
sich die Startposition des Lasertasters aus der Messung
mit dem Ultraschallsensor ergibt. Der Mittelpunkt einer
zu greifenden Bobine wird nachfolgend aus drei Mes-
spunkten der Bobinenaussenkante und drei Messpunk-
ten der Bobineninnenkante ermittelt.

[0005] Diese Vorgehensweise hat den Nachteil, dass
sie sehr zeitraubend und wegen der beiden Sensorein-
richtungen duf3erst aufwendig ist. Dadurch wird eine ge-
wiinschte Steigerung der Produktionsgeschwindigkeit
verhindert.

[0006] Ausgehend von diesem Stand der Technik, ist
es Aufgabe der vorliegenden Erfindung die Lageerken-
nung von gestapelten Bobinen auf einfache Weise zu
verbessern, wobei es mdglich sein soll, die Bobinen
schneller greifen zu kénnen.

[0007] Die Lésung der Aufgabe erfolgt durch die Ver-
wendung eines, insbesondere nach dem Prinzip der
Pulszeitmessung arbeitenden, Laserdistanzmelsy-
stems zur Erfassung von topologischen Daten eines Bo-
binenstapels, wobei anhand der topologischen Daten
der Mittelpunkt wenigstens einer Bobine ermittelt wird.
Durch die Abrasterung einer Anordnung von mehreren
Bobinen werden bei einer Verfahrbewegung des Laser-
distanzmefRsystems alle angeordneten Bobinenreihen
bezuglich ihrer Hohe erfasst. Im Gegensatz zu dem bis-
her eingesetzten Ultraschallsensor, der eine Messkeule
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aufweist, hat der Einsatz eines Laserdistanzmelsy-
stems den Vorteil, dass die Hohen von Bobinen und de-
ren Verteilung genauer und gezielter in einem Schritt ge-
messen werden kénnen. Insbesondere sind auch voll-
kommen willkurlich auf einer Palette angeordnete Bobi-
nenstapel dreidimensional erfassbar und iber eine Aus-
werteeinheit nahezu punktgenau erkennbar. Ferner
kénnen auch sehr kleine Flachen prazise erkannt wer-
den. Unter dem Begriff topologische Daten werden ins-
besondere Hohendaten der stapelweise angeordneten
Bobinen verstanden.

[0008] Das Laserdistanzmefisystem arbeitet nach
dem Prinzip der Lichtlaufmessung, so dass durch die
Erfassung der Laufzeit eines Laserimpulses der Ab-
stand zwischen dem Laserdistanzmef3system und einer
reflektierenden Flache z.B. eine Bobine ermittelt wird.
Dies wird dadurch erreicht, dass durch einen Drehspie-
gel ein gepulster Laserstrahl abgelenkt und von der
Oberflache einer Bobine reflektiert wird. Durch schritt-
weises Verdrehen des Spiegels wird der gesamte Bobi-
nenstapel facherférmig abgetastet wird. Der reflektierte
Laserstrahl wird als Abtastergebnis einer Auswerteein-
heit zugefihrt. Hierdurch wird die Verteilung von Bobi-
nen auf einem Stapel auf einfache Weise schnell und
zuverlassig erfasst.

[0009] Dazu ist vorteilhafterweise vorgesehen, dass
der Bobinenstapel in mehreren, vorzugsweise paralle-
len, Linien abgerastert wird.

[0010] Eine Verkiirzung in der Messzeit wird dadurch
erreicht, dass die topologischen Daten wahrend einer
einzigen Rasterfahrt des LaserdistanzmeRsystems er-
fasst werden. Durch ein einmaliges Abscannen des Bo-
binenstapels werden samtliche oben liegenden Bobi-
nen in einem Durchlauf erfasst, so dass dadurch unmit-
telbar danach die Mittelpunkte aller oben liegenden Bo-
binen anhand der topologischen Daten ermittelt wer-
den. Hierdurch kann eine Greifvorrichtung schneller und
exakter zu den Bobinenmittelpunkten gesteuert bzw.
gefahren werden.

[0011] In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfin-
dung ist vorgesehen, dass wahrend der Rasterfahrt ein
gepulster Laserstrahl des Laserdistanzmelsystem
durch einen internen Drehspiegel abgelenkt und dabei
die Oberflache der Bobinenstapel facherartig und zwei-
dimensional, d.h. linienférmig, nach Art eines Laser-Ra-
dars abgetastet wird.

[0012] Eine weitere Verbesserung wird dadurch er-
reicht, dass anhand der topologischen Daten die Hohe
wenigstens einer Bobine ermittelt wird.

[0013] AuRerdem ist das Laserdistanzmel3system an
einem Portalroboter bevorzugterweise angeordnet ist.

[0014] Die Aufgabe wird ferner gel6st durch eine Vor-
richtung zum Entpalettieren eines Bobinenstapels, die
dadurch weitergebildet ist, dass wenigstens ein, insbe-
sondere nach dem Prinzip der Pulszeitmessung arbei-
tendes, LaserdistanzmeRsystem zur Ermittlung der to-
pologischen Daten des Bobinenstapels vorgesehen ist.
Bei einer Vorrichtung nach der DE-A-35 01 692 (ent-
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spricht US-4,723,884), die vollumfanglich in die vorlie-
gende Patentanmeldung aufgenommen ist, werden Bo-
binen von einer Unterlage, auf der die Bobinen in meh-
reren Reihen nebeneinander und in mehreren Lagen
Ubereinander gestapelt sind, mittels eines Greifers ent-
laden. Der Greifer erfasst gezielt die einzelnen Bobinen
und flhrt sie entweder unmittelbar einer Abspulvorrich-
tung einer nachgeschalteten Verpackungsmaschine
oder einem Transportsystem zu, das die Bobinen zu ei-
ner Abspulvorrichtung oder einem der Abspulvorrich-
tung angeordneten Puffermagazin transportiert.

[0015] In einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfin-
dungist vorgesehen, dass mittels der topologischen Da-
ten der Mittelpunkt und/oder die Héhe wenigstens einer
Bobine ermittelbar sind.

[0016] Insbesondere ist dem Laserdistanzmelsy-
stem wenigstens eine Greifeinrichtung flr die Bobinen
zugeordnet, so dass dadurch die Bobinen einer Abspul-
vorrichtung einer Verarbeitungs- bzw. Verpackungsma-
schine zugestellt werden.

[0017] Weiterhin ist es von Vorteil, wenn die Greifein-
richtung mittels der topologischen Daten und/oder an-
hand der ermittelten Mittelpunkte der Bobinen steuerbar
ist.

[0018] Bevorzugterweise ist die Vorrichtung als Por-
talroboter ausgebildet. Ein Portalroboter besteht aus ei-
nem Portal, das sich auf zwei Schienen in Langsrich-
tung (x-Achse) bewegen kann. Auf dem Quertrager des
Portals ist eine Laufkatze montiert, die sich quer zur Be-
wegungsrichtung des Portals bewegen kann (y-Achse).
An der Laufkatze wiederum ist ein Greifarm montiert,
der sich auf und ab bewegt (z-Achse). Am unteren Ende
des Greifarms ist die Greifeinrichtung angeordnet. Der-
artige Portalroboter haben sich firr die Entpalettierung
von Bobinenpaletten bewahrt.

[0019] Die Erfindung wird nachstehend ohne Be-
schrankung des allgemeinen Erfindungsgedankens an-
hand von Ausfiihrungsbeispielen unter Bezugnahme
auf die beigefligten schematischen Zeichnungen exem-
plarisch beschrieben, auf die im brigen bzgl. der Of-
fenbarung aller im Text nicht naher erlauterten erfin-
dungsgemaRen Einzelheiten ausdriicklich verwiesen
wird. Es zeigen:

schematisch eine Draufsicht auf
zwei Paletten;

Fig. 1

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer
Bobine, bei der der Mittelpunkt ge-
mafR dem Stand der Technik ermittelt
wird;

Fig. 3a, Fig. 3b  schematisch eine Draufsicht bzw.
Vorderansicht einer erfindungsge-
maRen Vorrichtung;

Fig. 4 schematisch das Prinzip der Puls-
zeitmessung und
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Fig. 5 schematisch den Ablauf einer erfin-
dungsgemalen Palettenabtastung.
[0020] Inden Figurensind jeweils gleiche oder gleich-

artige Elemente bzw. entsprechende Teile mit densel-
ben Bezugsziffern versehen, so dass von einer entspre-
chenden erneuten Vorstellung abgesehen wird und le-
diglich Abweichungen der in diesen Figuren dargestell-
ten Ausflhrungsbeispiele gegenliber dem ersten Aus-
fuhrungsbeispiel erlautert werden.

[0021] InFig. 1undFig.2 sind schematisch der Ablauf
der Abtastung von Paletten 20, 25 mit Bobinen 30, 35
sowie die Ermittlung des Bobinenmittelpunktes gemaf
dem Stand der Technik dargestellt. Hierbei sind die Bo-
binen 30, 35 auf den Paletten 20, 25 in Reihen neben-
einander und in Lagen bereinander angeordnet.
[0022] Die Beladungshdhe der Paletten 20, 25 wird
gemal dem Stand der Technik mit einem Ultraschall-
sensor durch maanderférmiges Abfahren der einzelnen
Paletten 20, 25 ermittelt. Hierbei wird der Ultraschall-
sensor zusammen mit einem Greifkopf des Roboters,
insbesondere Portalroboter, aus einer Parkposition A
heraus in Richtung B. Vom Punkt B wird der Ultraschall-
sensor Uber die Punkte C, D, E, F nach G verfahren.
Hierbei werden die Anderungen in der Stapelhdhe in ei-
ner Steuerung gespeichert. Danach fahrt der Ultra-
schallsensor vom Punkt G zurtick in die Parkposition A.
[0023] Im Anschluss daran fahrt der Ultraschallsen-
sor aus der Parkposition A zum Punkt H an der Palette
25 und tastet die Palette 25 in gleicher Weise Uber die
Punkte H, I, J, K schlangenlinienartig bzw. maanderfor-
mig ab. Aus der Endposition K fahrt der Ultraschallsen-
sor schlie8lich wieder in die anfangliche Parkposition A.
[0024] In Fig. 2 ist schematisch der Ablauf zur Ermitt-
lung des Bobinenmittelpunkts M der Bobine 30 darge-
stellt. Hierzu fahrt der Greifkopf des Roboters aus der
Parkposition A (Fig. 1) zu der zu greifenden Bobine 30.
Der Greifkopf nahert sich dabei an die Bobine 30 an, bis
eine Laserlichtschranke des Greifkopfs die Aulenkante
der Bobine 30 im Punkt S2 feststellt. AnschlieRend fahrt
der Greifkopf wieder zuriick und wird um die Streck v1
versetzt. Danach wird der Greifkopf wieder in Richtung
der Bobine 30 angenahert, bis die Laserlichtschranke
die AuRenkante der Bobine in Punkt S1 registriert. Dar-
auf wird der Greifkopf wieder zurlickgefahren und ver-
setzt um die Strecke u wieder in Richtung der Bobine
30 angenahert, bis die Lichtschranke die Aulienkante
der Bobine 30 im Punkt S3 feststellt. Nachfolgend wird
der Greifkopf zuriickgefahren und um die Strecke v2
versetzt.

[0025] Aus den Koordinaten der Punkte S1, S2 und
S3 berechnet die Steuerung den Durchmesser der Bo-
bine 30.

[0026] Im Anschluss daran wird der Greifkopf aus
dem Punkt S2 in Richtung des Bobinenmittelpunkts M
verfahren. Die Steuerung speichert dabei die Koordina-
ten des Punkte T2, an dem die Laserlichtschranke den
Ubergang von Material auf den Bobinenkern feststellt.
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Vom Punkt T2 wird der Greifkopf Gber den Punkt M zum
Punkt T1 verfahren, bis wiederum die Lichtschranke
den Ubergang vom Material auf den Bobinenkern er-
kennt. SchlieBlich wird vom Punkt M aus der Greifkopf
Uber den Punkt T3 hinaus verfahren und anschlieend
zurlick Uber den Punkt T3 wieder in Richtung des Bobi-
nenmittelpunkts M bewegt, bis die Lichtschranke wie-
derum den Ubergang vom Material auf den Bobinen-
kern feststellt.

[0027] Aus den Koordinaten der Punkte T1, T2 und
T3 berechnet die Steuerung die exakten Koordinaten
des Bobinenmittelpunktes M.

[0028] Dieses Verfahren gemaf dem Stand der Tech-
nik ist insgesamt sehr zeitaufwendig, so dass die Pro-
duktionsgeschwindigkeit nicht gesteigert werden kann.
Daruber hinaus erfordert dieses Verfahren ein fest vor-
gegebenes Bobinenmuster, wodurch die Anzahl der
mdglichen Bobinenmuster beschrankt ist.

[0029] In Fig. 3a ist eine Draufsicht auf eine erfin-
dungsgemale Vorrichtung 10 zum Entpalettieren von
Bobinenstapeln schematisch dargestellt. In Fig. 3b ist
eine Vorderansicht der Vorrichtung 10 gezeigt. Eine der-
artige Vorrichtung wird allgemein auch als Portalroboter
bezeichnet.

[0030] Die Vorrichtung zum Entpalettieren von Bobi-
nenstapeln verflgt Gber ein Rahmengestell 12 mit ei-
nem horizontal verfahrbaren Quertrager 11. Der Quer-
trager 11 ist zwischen den Tragern des Rahmengestells
12 angeordnet. Zwischen dem Rahmengestell 12 sind
zwei Paletten 20, 25 mit gestapelten Bobinen 30, 35
platziert.

[0031] Mittels eines am Quertrager 11 beweglich an-
geordneten LaserdistanzmelRsystems 40 werden die
Bobinenstapel 30, 35 wahrend einer Abtastfahrt des La-
serdistanzmeflsystems 40 erfasst. Das Laserdistanz-
meRsystem 40 wird linear und horizontal iber die Pa-
letten 20, 25 verfahren. Das LaserdistanzmefRsystem
40 arbeitet nach dem Prinzip der Pulszeitmessung, wo-
bei durch einen internen Drehspiegel ein gepulster La-
serstrahl abgelenkt und die Bobinen sowie deren Um-
gebung facherférmig abgetastet wird. Durch die Lauf-
zeitmessung des Laserimpulses wird ein genauer Wert
fur den Abstand zwischen dem LaserdistanzmefRsy-
stem 40 und der reflektierenden Flache der gestapelten
Bobinen 30, 35 ermittelt.

[0032] Die topologischen Daten der Bobinenstapel
30, 35 werden dadurch erreicht, dass die Messung der
Laufzeit eines Laserimpulses immer einer bestimmten
Winkelstellung des Laserspiegels zugeordnet wird. So-
mit wird wahrend eines kompletten, strichférmigen
Uberstreifens einer Palette mit Bobinenstapeln ein
strichférmiges Hohenbild der Palette gewonnen. An-
schlieRend werden die topologischen Daten in einer Da-
tenbank abgelegt.

[0033] Je nach erforderlicher Auflésung ist die Dre-
hung des Laserspiegels parametrisierbar d.h. dass der
Laserspiegel in vorbestimmten diskreten Winkelschrit-
ten bewegt wird, z.B. in Winkelschritten von 0,25° bis
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1,0°.

[0034] Bei einer einmaligen Uberfahrt des Laserdi-
stanzmefsystems Uber die Bobinenstapel 25 wird der
in parallelen Abtastebenen durchgefiihrte Messvorgang
in bestimmten Abstanden in Fahrtrichtung wiederholt.
Nach der Abtastung der Paletten 20, 25 ermittelt eine
Auswerteeinheit aus dem dreidimensionalen Hoéhen-
profil d.h. aus den topologischen Daten die H6he und
die Koordinaten der Mittelpunkte aller Bobinen, die auf
der obersten Lage der Paletten 20, 25 angeordnet sind.
Durch Vergleichen eines Messsignals mit einem vorge-
gebenen Muster oder durch den Vergleich zum vorigen
oder vorvorigen Messsignal wird festgestellt, ob es sich
um das Abbild einer Bobine handelt. Passt das Messsi-
gnal zum Muster einer Bobinenmitte, so sind damitauch
die Koordinaten der Mittelpunkte der Bobinen bekannt.
Gleichzeitig ist auch der Wert fir die Bobinenhdhe er-
mittelt. Da die Auswerteeinheit gleichzeitig von einer
Steuerung die Werte der Y-Koordinaten (Fig. 3b) emp-
féangt, kann anschlieRend der Raumpunkt der Mittel-
punktkoordinaten der Bobinen an eine Maschinen-
steuerung Ubermittelt werden.

[0035] ErfindungsgemaR werden durch das Laserdi-
stanzmeRsystem 40 die Bobinensuchdauer und die Er-
mittlung der Mittelpunkte der Bobinen 30, 35 auf ein Mi-
nimum reduziert, wodurch die Produktionsgeschwindig-
keit der Vorrichtung gesteigert wird.

[0036] Die Vorrichtung 10 (Fig. 3b) verfligt ferner Gber
eine Greifvorrichtung 45, mittels der die Bobinen 30, 35
von den Paletten 20, 25 entnommen werden und einer
Abspulvorrichtung oder einem Puffermagazin zugefihrt
werden.

[0037] InFig. 4 ist schematisch die facherférmige Ab-
tastung der Oberflache eines Objektes - im vorliegen-
den Fall eine Palette 20 mit Bobinen - dargestellt. Be-
dingt durch das optische Tasterprinzip werden nur Ob-
jekte mit einem guten Reflexionsverhalten detektiert.
Hierbei sendet das Laserdistanzmel3system 40 inner-
halb seines Arbeitsfeldes periodisch Lichtimpulse aus.
Treffen die Lichtimpulse auf ein Objekt, wird das Licht
reflektiert und vom LaserdistanzmeRsystem 40 empfan-
gen und ausgewertet.

[0038] Aus der Laufzeit des Lichts rechnet das Laser-
distanzmeRsystem 40 die genauen Koordinaten des
"gesehenen" Objektes 20. Deshalb ist das Laserdi-
stanzmelRsystem eine Art optischer Distanzsensor bzw.
optisches Flachenradar. Das Laserdistanzmef3system
40 erzeugt geblndelte Lichtimpulse, die durch einen in-
ternen Drehspiegel abgelenkt werden, so dass inner-
halb einer bestimmten Zeitdauer, zum Beispiel 40ms, in
allen Winkelsegmenten des Arbeitsbereiches des La-
serdistanzmel3systems 40 ein Lichtimpuls ausgeldst
wird. Trifft der ausgesendete Lichtimpuls auf ein Objekt,
zum Beispiel die Bobinen einer Palette 20, so wird der
Lichtimpuls reflektiert und vom Laserdistanzmefsy-
stem 40 erfasst und ausgewertet. Die Laufzeit des Lich-
timpulses ist ein direktes Maf fir die Entfernung des
Objektes.
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[0039] Durch die facherférmige Abtastung und eine
anschliefende Vorwartsbewegung des Laserdistanz-
mefsystems, zum Beispiel in y-Richtung, wird ein
strichférmiges Hohenabbild der Palette 20 ermittelt und
in einer Datenbank abgespeichert. Der facherférmig
durchgefiihrte Messvorgang wird wahrend einer Uber-
fahrt des LaserdistanzmefRsystems 40 zum Beispiel alle
5mm in Fahrtrichtung wiederholt. Nach der Abtastung
der Palette 20 werden aus dem dreidimensionalen H6-
henprofil die Héhe und die Mittelpunktkoordinaten aller
Bobinen, die auf der obersten Lage der Palette 20 an-
geordnet sind, ermittelt.

[0040] In Fig. 5 ist schematisch der Ablauf der Palet-
tenabtastung gemaf der Erfindung dargestellt. Hierbei
wird die Greifeinrichtung zusammen mit dem Laserdi-
stanzmelsystem aus der Parkposition A zum Punkt L
verfahren. Im Punkt L wird der Laserscanner aktiviert
und von Punkt L geradeaus nach M bewegt. Wahrend
dieser linearen Fahrt sendet das Laserdistanzmelsy-
stem Lichtpulse, die durch einen internen Drehspiegel
abgelenkt werden, wodurch die Palette 20 facherartig
abgetastet wird. Nach Erreichen des Punktes M ermit-
telt die Auswerteeinheit aus den Messdaten die Koordi-
naten aller Mittelpunkte der obersten Lage der Palette
20 sowie deren Hoéhe.

[0041] AnschlieRend wird der Laserscanner vom
Punkt M zur Parkposition A zuriickbewegt. Danach wird
der Greifkopf aus der Parkposition A zum Punkt N ge-
fahren, so dass das LaserdistanzmelRsystem wahrend
einer geraden Fahrt vom Punkt N zum Punkt O die Pa-
lette 25 in gleicher Weise abtastet.

[0042] Dieses Verfahren reduziert die Bobinensuch-
dauer auf ein Minimum. Dabei eignet sich das erfin-
dungsgemale Verfahren auch fiir Paletten ohne ein
vordefiniertes Bobinenmuster.

[0043] Durch die vorliegende Erfindung wird die Be-
stimmung der Lage von Bobinen oder anderer palettier-
barer Objekte, insbesondere der tabakverarbeitenden
Industrie, auf einer Unterlage vereinfacht und verbes-
sert.

Bezugszeichenliste

[0044]

10  Vorrichtung
11 Quertrager
12  Rahmengestell

20 Palette

25 Palette

30 Bobine

35 Bobine

40 LaserdistanzmeRsystem
45  Greifvorrichtung
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Patentanspriiche

1.

10.

Verwendung eines, insbesondere nach dem Prinzip
der Pulszeitmessung arbeitenden, Laserdistanz-
meRsystems (40) zur Erfassung von topologischen
Daten eines Bobinenstapels (30, 35), wobei an-
hand der topologischen Daten der Mittelpunkt we-
nigstens einer Bobine (30, 35) ermittelt wird.

Verwendung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Bobinenstapel (30, 35) in meh-
reren, vorzugsweise parallelen, Linien abgerastert
wird.

Verwendung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die topologischen Daten wah-
rend einer Rasterfahrt des LaserdistanzmeRsy-
stems (40) erfasst werden.

Verwendung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass wahrend der Raster-
fahrt ein gepulster Laserstrahl des Laserdistanz-
meRsystem (40) durch einen internen Drehspiegel
abgelenkt und dabei die Oberflache der Bobinen-
stapel (30, 35) facherartig und zweidimensional
nach Art eines Laser-Radars abgetastet wird.

Verwendung nach einem oder mehreren Anspri-
che 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass an-
hand der topologischen Daten die Héhe wenigstens
einer Bobine (30, 35) ermittelt wird.

Verwendung nach einem oder mehreren der An-
spriche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
das LaserdistanzmefRsystem (40) an einem Portal-
roboter (10) angeordnet ist.

Vorrichtung (10) zum Entpalettieren eines Bobinen-
stapels (30, 35), dadurch gekennzeichnet, dass
wenigstens ein, insbesondere nach dem Prinzip der
Pulszeitmessung arbeitendes, Laserdistanzmef3-
system (40) zur Ermittlung der topologischen Daten
des Bobinenstapels (30, 35) vorgesehen sind.

Vorrichtung (10) nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mittels der topologischen Da-
ten der Mittelpunkt und/oder die Héhe wenigstens
einer Bobine (30, 35) ermittelbar ist.

Vorrichtung (10) nach Anspruch 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass dem Lasermelisystems
(40) wenigstens eine Greifvorrichtung (45) fur die
Bobinen (30, 35) zugeordnet ist.

Vorrichtung (10) nach Anspruch 8 oder 9, dadurch
gekennzeichnet, dass die Greifeinrichtung (45)
mittels der topologischen Daten und/oder anhand
der ermittelten Mittelpunkte der Bobinen (30, 35)
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steuerbar ist.

Vorrichtung (10) nach einem oder mehreren der An-
spriiche 7 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass
die Vorrichtung (10) als Portalroboter ausgebildet
ist.
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